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Pada perkembangan zaman saat ini, kemajuan teknologi semakin berkembang sangat pesat terutama di bidang elektronika. itu diikuti semakin banyaknya teknologi yang memudahkan manusia dalam menjalankan aktifitas sehari- hari.  didalam berbagai macam – macam teknologi tersebut, terdapat teknologi robotika   
Robot merupakan salah satu dari perkembangan teknologi tersebut ,robot diciptakan agar dapat menggantikan manusia dalam melakukan pekerjaan  oleh itu robot memiliki  manfaat yang sangat banyak dan telah menjadi kebutuhan manusia di zaman sekarang ini karena dapat memudahkan manusia  beraktifitas dalam kehidupan sehari- hari  
Berdasarkan hal-hal tersebut maka dibuat robot pengangkat dan Pemindah barang , robot pemindah barang ini dikendalikan oleh sebuah kontrol joystick .dimana kontrol joystick dapat memudahkan aktifitas manusia dalam mengangkat   dan memindahkan barang tanpa perlu banyak menghabiskan waktu dan tenaga dan bersifat lebih efisien  .
Dalam pembuatan robot pengangkat dan pemindah barang ini menggunakan Pneumatic sebagi pembuka dan penutup gripper untuk menjempit suatu barang , keunggulan dalam menggunakan  pneumatic ini adalah  tekanan yang dihasilkan oleh Pneumatic sangat keras dan akan lebih cepat mencengkram suatu Barang dan dalam melakukan suatu pekerjaan akan lebih efisien .
Untuk mengontrol pneumatic ini digunakan solenoid valve yang memberikan inputan untuk mengaktifkan suatu pneumatic , apakah pneumatic aktif ataupun tidak 
Berdasarkan latar belakang tersebut penulis mengambil judul   “ Sistem Kendali   Solenoid valve  dengan kontrol Joystick pada robot manual  Pemindah dan pangangkat Barang  ”.
1.2	Perumusan Masalah
Perumusan masalah Yang akan dibahas adalah sistem kontol solenoid valve sebagai sistem kendali pneumatic untuk membuka dan menutup gripper pada robot pengangkat dan pemindah barang

1.3    Pembatasan  Masalah




    Adapun tujuan pembuatan  Laporan  akhir ini adalah
-	Membuat Robot Pengangkat dan pemindah barang dengan menggunakan solenoid valve untuk menggerakan pneumatic.
-	Mempelajari sistem kendali solenoid valve dengan menggunakan Smart Pheriperal Converter ( SPC) dengan kontrol Joystick .

1.4.2	Manfaat
    Manfaat yang diperoleh dari pembuatan Laporan akhir ini adalah :
-	Mengetahui sistem kerja dari solenoid valve sebagai penggerak Lengan   pada robot.
-	Menghetahui sistem kendali Solenoid Valve dengan Menggunakan Smart Pheriperal Converter (SPC) dengan kontrol Joystick

1.5	Metodologi Penelitian
         Cara-cara pengambilan data yang digunakan pada laporan ini antara lain :

1.5.1	Metode Referensi
Pengambilan data dari buku-buku yang kompeten dan berhubungan dengan permasalahan yang dibahas pada laporan ini, antara lain yang memebahas mengenai Smart Pheriferal Converter (SPC)  dan buku-buku yang membahas mengenai solenoid valve pada robot manual pengangkat dan pemindah barang.

1.5.2	Metode Observasi
Pemantauan langsung di laboratorium elektronika mengenai aplikasi dari mikrokontroller sebagai kontrol dasar pembuatan robot.

1.5.3	Metode Wawancara
Menanyakan langsung kepada para instruktur dan dosen yang memahami permasalahan yang dibahas pada laporan ini.

1.5.4	Metode Cyber
Yaitu metode yang dilakukan dengan cara mencari informasi dan data melalui  internet sebagai bahan referensi seperti data sheet Smart Pheriferal Converter (SPC) serta penjelasan dari solenoid valve pada robot manual pengangkat dan pemindah barang.

1.6    Sistematika Penulisan 
Penyusunan laporan akhir ini terbagi dalam lima bab yang membahas perencanaan sistem serta teori-teori penunjang dan pengujiannya, baik secara keseluruhan maupun pembagian.

BAB I	     PENDAHULUAN
Pada bab ini penulis akan membahas latar belakang, perumusan 
masalah, tujuan dan manfaat pembuatan alat, metedologi penulisan dan sistematika penulisan.
BAB II    TINJAUAN PUSTAKA
Pada bab ini berisi tentang landasan teori yang berhubungan dengan alat yang akan dibuat. 

BAB III   RANCANG BANGUN
Pada bab ini penulis menerangkan tentang blok diagram, tahap-tahap perancangan rangkaian, pembuatan alat, rangkaian keseluruhan, dan prinsip kerja alat. 
BAB IV   PEMBAHASAN
Pada bab ini berisi hasil pengujian dan analisis dari perancangan alat.
BAB V    KESIMPULAN DAN SARAN 
Bab ini berisi kesimpulan dan saran mengenai alat yang dibuat. 
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